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 要  旨 
  
近年, 大規模災害下において可能な限り多くの被災者を救助するために, 複数ロボットを用い
た効率的な救助活動の必要性が高まっている. 災害下では複数ロボット間で「迅速な意思決定」
と「効率的に救助活動」をするために, 大量の情報を共有する必要がある. しかしながら, 複数
ロボット間における短時間での情報共有は, 動的な状況の変化（被救助者の体調及び移動による
位置の変化）などにより情報の信頼性が低下するという問題がある. 複数ロボット協調において
最も一般的な手法に, 全情報を集中管理する方法があるが, ロボット数の増加にしたがって情報
量が指数関数的に肥大化するため, 現実的ではない. この問題に対して, 複数ロボットを分散制
御する手法が存在する. しかしながら, この手法においては複数のロボットが一人の非救助者し
か救助出来ず, 適切な救助プラン（救助対象を救助する, 応援を呼ぶ, 等）を決定することは可
能だが, 実際にどのロボットがどの非救助者を救助するかという具体的な救助プランの実行には
至っていない. 
上記の問題に取り組むために, 本研究では不確実環境におけるマルチエージェントシステムの
新たな意思決定方法を提案するとともに，個別意思決定型と集中制御型による従来方法と比較す
ることによって提案手法の有効性を検証することを目的とする．提案手法では，エージェント（ロ
ボットに相当）はいくつかのグループに分かれた後，独自に適切な救助プランを考え，そのプラ
ンが妥当かどうかを他のエージェントに尋ね，他のエージェントが判定するという機構を有して
おり，局所的に最適な救助プランを大域的に判断することによって適切な救助プランを決定する
ことが可能になる．この提案手法の有効性を検証するために，Robocup シミュレータ上で数多く
の状況を実験したところ，提案手法は（１）従来手法よりも全被災者を救助するのに要する時間
は短くなり，（２）エージェント間で通信することによって単位時間当たりに救助できる人数を増
加させただけでなく，（３）通信のオーバヘッド（送信したメッセージ数とメッセージのサイズ）
も従来手法よりも少なくなることが明らかになった． 
 
